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Lampiran 1 Kode Program 

#include "BluetoothSerial.h" 

#include <Wire.h> 

#include <MPU6050.h> 

BluetoothSerial SerialBT; 

MPU6050 mpu; 

 

int FLEX_PIN1 = A0; 

int flexADC1 = 0; 

int sensorMin1 = 510; 

int sensorMax1 = 950; 

int FLEX_PIN2 = A3; 

int flexADC2 = 0; 

int sensorMin2 = 400; 

int sensorMax2 = 840; 

int FLEX_PIN3 = A6; 

int flexADC3 = 0; 

int sensorMin3 = 480; 

int sensorMax3 = 955; 

int FLEX_PIN4 = A7; 

int flexADC4 = 0; 

int sensorMin4 = 930; 

int sensorMax4 = 1200; 

int FLEX_PIN5 = A4; 

int flexADC5 = 0; 

int sensorMin5 = 540; 

int sensorMax5 = 960; 

 

char letter = ' '; 

char previousLetter = ' '; 

unsigned long previousMillis = 0; 

const long interval = 500; // 0.5 second interval 

 

void setup() { 

  SerialBT.begin("ESP32-Bluetooth"); 

  Serial.begin(57600); 

   // Initialize MPU6050 

  Wire.begin(); 

  mpu.initialize(); 

   

  // Calibrate MPU6050 

  calibrateMPU6050(); 

   

  // Initial read to set min and max values correctly 

  flexADC1 = analogRead(FLEX_PIN1); 

  if(flexADC1 < sensorMin1) { sensorMin1 = flexADC1; } 
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  if(flexADC1 > sensorMax1) { sensorMax1 = flexADC1; } 

   

  flexADC2 = analogRead(FLEX_PIN2); 

  if(flexADC2 < sensorMin2) { sensorMin2 = flexADC2; } 

  if(flexADC2 > sensorMax2) { sensorMax2 = flexADC2; } 

   

  flexADC3 = analogRead(FLEX_PIN3); 

  if(flexADC3 < sensorMin3) { sensorMin3 = flexADC3; } 

  if(flexADC3 > sensorMax3) { sensorMax3 = flexADC3; } 

   

  flexADC4 = analogRead(FLEX_PIN4); 

  if(flexADC4 < sensorMin4) { sensorMin4 = flexADC4; } 

  if(flexADC4 > sensorMax4) { sensorMax4 = flexADC4; } 

   

  flexADC5 = analogRead(FLEX_PIN5); 

  if(flexADC5 < sensorMin5) { sensorMin5 = flexADC5; } 

  if(flexADC5 > sensorMax5) { sensorMax5 = flexADC5; } 

} 

 

void loop() { 

  unsigned long currentMillis = millis(); 

 

  if (currentMillis - previousMillis >= interval) { 

    previousMillis = currentMillis; 

     

    // Read accelerometer data 

    int16_t accelX, accelY, accelZ; 

    mpu.getAcceleration(&accelX, &accelY, &accelZ); 

 

   // Check if MPU6050 is in horizontal state 

   if (accelZ > 800 && accelZ < 1200) { 

    Serial.println("Horizontal state"); 

    } 

   // Check if MPU6050 is in vertical state 

    else if (accelX > 800 && accelX < 1200) { 

    Serial.println("Vertical state"); 

    } 

   // Check if MPU6050 is in equilibrium state 

    else if (accelY > 800 && accelY < 1200) { 

    Serial.println("Equilibrium state"); 

    } 

    // Reading and mapping flex sensor values 

    flexADC1 = analogRead(FLEX_PIN1); 

    flexADC1 = constrain(flexADC1, sensorMin1, sensorMax1); 

    int angle1 = map(flexADC1, sensorMin1, sensorMax1, 0, 90); 

     

    flexADC2 = analogRead(FLEX_PIN2); 
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    flexADC2 = constrain(flexADC2, sensorMin2, sensorMax2); 

    int angle2 = map(flexADC2, sensorMin2, sensorMax2, 0, 90); 

     

    flexADC3 = analogRead(FLEX_PIN3); 

    flexADC3 = constrain(flexADC3, sensorMin3, sensorMax3); 

    int angle3 = map(flexADC3, sensorMin3, sensorMax3, 0, 90); 

     

    flexADC4 = analogRead(FLEX_PIN4); 

    flexADC4 = constrain(flexADC4, sensorMin4, sensorMax4); 

    int angle4 = map(flexADC4, sensorMin4, sensorMax4, 0, 90); 

     

    flexADC5 = analogRead(FLEX_PIN5); 

    flexADC5 = constrain(flexADC5, sensorMin5, sensorMax5); 

    int angle5 = map(flexADC5, sensorMin5, sensorMax5, 0, 90); 

 

    // Logic to determine the letter based on sensor readings 

    if((angle1 <= 60) && (angle1 >= 45) && (angle2 <= 56) && (angle3 

<= 42) && (angle3 >= 10) && (angle4 <= 42) && (angle5 <= 22)) { 

      letter = 'A'; 

    } 

    else if((angle1 <= 30) && (angle2 >= 80) && (angle3 >= 80) && 

(angle4 >= 80) && (angle5 >= 80)) { 

      letter = 'B'; 

    } 

    else if((angle1 <= 80) && (angle1 >= 60) && (angle2 <= 80) && 

(angle2 >= 50) && (angle3 <= 80) && (angle3 >= 50) && (angle4 <= 80) 

&& (angle4 >= 50) && (angle5 <= 80) && (angle5 >= 45)) { 

      letter = 'C'; 

    } 

    else if((angle1 <= 75) && (angle1 >= 50) && (angle2 >= 87) && 

(angle3 <= 60) && (angle3 >= 35) && (angle4 <= 60) && (angle4 >= 35) 

&& (angle5 <= 55) && (angle5 >= 20)) { 

      letter = 'D'; 

    } 

    else if((angle1 <= 30) && (angle2 <= 60) && (angle2 >= 10) && 

(angle3 <= 42) && (angle3 >= 25) && (angle4 <= 42) && (angle4 >= 25) 

&& (angle5 <= 22)) { 

      letter = 'E'; 

    } 

    else if((angle1 <= 50) && (angle2 <= 40) && (angle3 >= 80) && 

(angle4 >= 80) && (angle5 >= 80)) { 

      letter = 'F'; 

    } 

    else if((angle1 <= 85) && (angle1 >= 60) && (angle2 >= 65) && 

(angle3 <= 40) && (angle4 <= 40) && (angle5 <= 30) && (accelY > 800 

&& accelY < 1200)) { 

      letter = 'G'; 
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    } 

    else if((angle1 <= 65) && (angle1 >= 10) && (angle2 >= 80) && 

(angle3 >= 80) && (angle4 <= 75) && (angle5 <= 45) && (accelY > 800 

&& accelY < 1200)) { 

      letter = 'H'; 

    } 

    else if((angle1 <= 50) && (angle2 <= 50) && (angle3 <= 45) && 

(angle4 <= 65) && (angle5 >= 80)) { 

      letter = 'I'; 

    } 

    else if((angle1 >= 66) && (angle1 <= 85) && (angle2 >= 75) && 

(angle3 >= 75) && (angle3 <= 90) && (angle4 <= 70) && (angle5 <= 45) 

&& (accelZ > 800 && accelZ < 1200)) { 

      letter = 'K'; 

    } 

    else if((angle1 >= 80) && (angle2 >= 70) && (angle3 <= 40) && 

(angle4 <= 40) && (angle5 <= 40)) { 

      letter = 'L'; 

    } 

    else if((angle1 <= 35) && (angle2 <= 49) && (angle3 <= 49) && 

(angle4 <= 60) && (angle4 >= 35) && (angle5 <= 27)) { 

      letter = 'M'; 

    } 

    else if((angle1 <= 35) && (angle2 <= 55) && (angle2 >= 11) && 

(angle3 <= 55) && (angle3 >= 26) && (angle4 >= 40) && (angle5 <= 22)) 

{ 

      letter = 'N'; 

    } 

    else if((angle1 <= 70) && (angle1 >= 35) && (angle2 <= 49) && 

(angle2 >= 20) && (angle3 <= 55) && (angle3 >= 20) && (angle4 <= 55) 

&& (angle4 >= 20) && (angle5 <= 44) && (angle5 >= 10)) { 

      letter = 'O'; 

    } 

    else if((angle1 >= 66) && (angle1 <= 85) && (angle2 >= 75) && 

(angle3 >= 75) && (angle3 <= 90) && (angle4 <= 70) && (angle5 <= 45) 

&& (accelX > 800 && accelX < 1200)) { 

      letter = 'P'; 

    } 

    else if((angle1 <= 85) && (angle1 >= 60) && (angle2 >= 65) && 

(angle3 <= 40) && (angle4 <= 40) && (angle5 <= 30) && (accelX > 800 

&& accelX < 1200)) { 

      letter = 'Q'; 

    } 

    else if((angle1 <= 40) && (angle2 >= 80) && (angle3 <= 80) && 

(angle3 >= 70) && (angle4 <= 80) && (angle5 <= 40)) { 

      letter = 'R'; 

    } 
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    else if((angle1 <= 25) && (angle2 <= 15) && (angle3 <= 25) && 

(angle4 <= 40) && (angle5 <= 27)) { 

      letter = 'S'; 

    } 

    else if((angle1 <= 85) && (angle1 >= 65) && (angle2 <= 31) && 

(angle2 >= 11) && (angle3 <= 30) && (angle3 >= 10) && (angle4 <= 50) 

&& (angle4 >= 9) && (angle5 <= 20)) { 

      letter = 'T'; 

    } 

    else if((angle1 <= 65) && (angle1 >= 10) && (angle2 >= 80) && 

(angle3 >= 80) && (angle4 <= 75) && (angle5 <= 45) && (accelZ > 800 

&& accelZ < 1200)) { 

      letter = 'U'; 

    } 

    else if((angle1 <= 65) && (angle1 >= 10) && (angle2 >= 80) && 

(angle3 >= 80) && (angle4 <= 75) && (angle5 <= 45)) { 

      letter = 'V'; 

    } 

    else if((angle1 <= 40) && (angle2 >= 80) && (angle3 >= 80) && 

(angle4 >= 80) && (angle5 <= 40)) { 

      letter = 'W'; 

    } 

    else if((angle1 <= 40) && (angle1 >= 20) && (angle2 <= 70) && 

(angle2 >= 45) && (angle3 <= 42) && (angle4 <= 54) && (angle5 <= 22)) 

{ 

      letter = 'X'; 

    } 

    else if((angle1 >= 70) && (angle2 <= 45) && (angle3 <= 45) && 

(angle4 <= 65) && (angle5 >= 80)) { 

      letter = 'Y'; 

    } 

    else { 

      letter = ' '; 

    } 

     

    // Only send if the letter has changed 

    if (letter != previousLetter) { 

      Serial.printf("Letter: %c | Angles: %d, %d, %d, %d, %d\n", 

letter, angle1, angle2, angle3, angle4, angle5); // Print for 

debugging 

      SerialBT.print(letter); // Send the letter via Bluetooth 

      previousLetter = letter; 

    } 

  } 

  delay(20); 

} 

void calibrateMPU6050() { 
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  // Put your calibration logic here 

  Serial.println("Calibrating MPU6050..."); 

  // Example: mpu.calibrateGyro(); 

} 
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Lampiran 2 Dokumentasi Perancangan 
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Lampiran 3 Pengujian Alat 
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